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5.1 Kesimpulan
Berdasarkan hasil pembahpsan datn yang penmeliti Analisa, peneliti

mendapatkan kesimpulan vaitu:

i.

Penelitian ini berhasil .m dan mengembangkan sistem
kesrnanan kendaraan sépeda motor yang menggunakan GPS terintegrasi
dengan Telegrai, dengan menggunakin mikokontroler Arduino.
Sistem mﬁﬂmmmi sepeda motor dun mengintegrasikannya
dengan oplikasi Telegram melalui smartphone sebagai pengendali
sistem keamanan. Penggunaan nu!ﬁm ﬂ:rﬁmu NodeMCU
EP‘SE&& dapat  mengontrol ﬁmgsl-ﬁ:nﬁ pmnng mperti

perintah yang dikirimkan melalui aplikasi Telegrm Sﬂlﬂ ﬁlpa!
meningkatkan kesmanan kendarasn sepeda motor melalu sistem yang
dapat .ia_rmanlnu dan  mengonirol kendaraan dari jarsk  jauh
&Eﬂggunﬂkm GPS dan Telegram. B N
Penelitian ini menggunakan sistem kemmn G;E'S mﬁ- bertujuan
untuk mengetahui posisi kendaraan pengguna. Posisi tersebut dapat
distur menggunakon perintzh yang -dﬁ:ﬁkn Alatini mampii
memberikan informasi  lokasi kendaman  pengguna  dengan
menggunakan koordinat longitude. “dan latitude. Informasi tersebut
dikirim melalui Telegram dengan format tautan yang mengarah ke
Google Maps. mimn rangka rrmmpemléh hasil yang akurat, dilakuakn
pengujian melipuli pengujian jaringan intemet. pengujian  delay.
pengujian di dalam ruangan, pengujian di luar muangan, pengujian
sinyal, dan pengujian refay.

Pengujian GPS dan sistem loT yang dilakukan di dalam mavpun luar
ruangan terbuka menunjukkan babwa kinerja sistem berjalan baik serta
fungsi-fungsi seperti menghidupkan dan mematikan kontak serta mesin

Bl



sepeda motor berfungsi dengan baik melalui perintah Telegram,
Bedasarkan hasil perhitungan pada beberapa pengujian lokasi jarak dari
koordinat GPS menggunakan metode Euclidian Distarce menunjukkan
bahwa GPS pada alat fidak terlalu jauh dengan total jarak keselurahan

dari perjalanan | hingga 3 yaitu sejauh 10 km dan rata-rata keseluruhan
selisihnya | meter,
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